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ABSTRACT 
  
  
 
 This project focuses on the navigation strategies of multi-robot system. Most 
work on navigation strategies of multi-robot system has been empirical, with many 
navigation architectures having been proposed and validated. With the goal of 
bringing some objective grounding to this important area of research, this project 
presents a study in i-MARS. A domain-independent taxonomy of i-MARS problems 
is given. This project demonstrates how such theories can be used for analysis and 
greater understanding of the problems, and suggests how the same theory can be 
used in the synthesis of new approaches. Intelligent multi agent robot system (i-
MARS) is a set of robots that can communicate between each other to complete 
certain task. This report presents a project on vision behavior based robot navigation 
strategy for a single robot that can be used in multi agent robot. The platform is given 
the name “UTM Multi agent robot’ is designed for research activity purpose and it 
has a great potential for future development. 
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ABSTRAK 
 
 
 
 
 Projek ini memberi tumpuan kepada strategi navigasi sistem multi-robot. 
Kerja yang paling atas strategi navigasi sistem multi-robot telah empirikal, dengan 
banyak seni bina navigasi telah dicadangkan dan disahkan. Dengan matlamat untuk 
membawa beberapa asas yang objektif ke kawasan ini penting penyelidikan, projek 
ini membentangkan kajian di i-MARS. Taksonomi domain bebas daripada masalah i-
MARS diberikan. Projek ini membuktikan bagaimana teori tersebut boleh digunakan 
untuk analisa dan pemahaman yang lebih besar daripada masalah dan mencadangkan 
bagaimana teori yang sama boleh digunakan dalam sintesis pendekatan baru. Pintar 
pelbagai ejen robot sistem (i-MARS) adalah satu set robot yang boleh berkomunikasi 
antara satu sama lain untuk menyelesaikan tugas tertentu. Laporan ini memaparkan 
satu projek ke atas kelakuan wawasan berdasarkan robot navigasi strategi bagi robot 
satu yang boleh digunakan dalam robot ejen pelbagai. Platform yang diberi nama 
"UTM ejen robot Multi 'direka bagi tujuan aktiviti penyelidikan dan ia mempunyai 
potensi besar untuk pembangunan masa depan.  
